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Input Pinion Gear  12  48  0.25  1/8  Motor Shaft  Steel 





Diameter  Shaft Size  Mounted On  Material 
Input Pinion Gear  13  48  0.25  1/8  Compound Axle  Steel 
































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































 to relate velocity to angular velocity. Additionally, angular moments J 1 , J 4 , and J 7  wererv = ω  
assumed to occur at gear A, D 2 , and D 7  respectively. This meant that these inertias act at the 
102 

































































































































































































































































































































































































































































































































Values  X  Y  Z 
Minimum   ­2879  ­2435  ­3591 




























































X  376.25  90  457.25  469.07  2.585 
Y  ­540.24  0  ­540.24  ­561.84  3.998 







































X  376.25  ­90  286.25  294.54  2.896 
Y  ­540.24  ­0  ­540.24  ­566.42  4.848 












































































X  457.25  469.07  11.82  450.00  445.67  4.33 
Y  ­540.24  ­561.84  21.6  ­540.00  ­545.72  5.72 







































X  286.25  294.54  8.29  270.00  265.27  4.73 
Y  ­540.24  ­566.42  26.18  ­540.00  ­532.71  7.29 






















































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































Item  Quantity  Material  Manufacturing Process 
Bumper  1  PLA  3D Printed 
Wheels   4  Rubber / Plastic  Bought 
Wheel Adaptor  2  Delrin  Turned 
3M Screws  2  Steel  Bought 
FS Top Link  2  Aluminum  Milled 
MSHXNUT0.13832   2  Steel  Bought 
FS Wheel Mount Bracket  2  PLA  3D Printed 
FS Bottom Link  2  PLA  3D Printed 
FS Mounting Plate  1  Aluminum  Milled 
Steering Frame Mount  1  Aluminum  Milled 
Shock Spacer  2  PLA  3D Printed 
Nylon Bearing  2  Nylon  Bought 
Wheel Mount   2  PLA  3D Printed 
Camera One Steering Mount  1  PLA  3D Printed 
Steering Bar  1  PLA  3D Printed 
Pivot Post with Arm Mount  1  PLA  3D Printed 
Pivot Post without Arm Mount  1  PLA  3D Printed 
Link  1  PLA  3D Printed 
Pivot Post Support  1  PLA  3D Printed 
Steering Arm  1  PLA  3D Printed 
Servo Control Horns  1  Plastic  Bought 
Servo  1  N.A.  Bought 
Servo Housing  1  PLA  3D Printed 
Fan   1  N.A.  3D Printed 
Receiver  1  N.A.  Bought 
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ESC  1  N.A.  Bought 
ESC and Receiver Mount  1  PLA  3D Printed 
Battery  1  N.A.  Bought 
Battery and IMU Mount  1  PLA  3D Printed 
IMU  1  N.A.  Bought 
Motor Temperature Mount  1  PLA  3D Printed 
Temperature Sensor  1  N.A.  Bought 
Circuit Box 1  1  PLA  3D Printed 
Circuit Box 2  1  PLA  3D Printed 
Motor  1  N.A.  Bought 
Motor Mounting Plate  1  Delrin  Milled 
Gearbox Spacer  2  PLA  3D Printed 
Center Plate  1  Delrin  Milled 
Outer Plate`  1  Delrin  Milled 
1­8_in_low_friction_brush_bearing  3  Nylon  Bought 
1­4_in_low_friction_thrust_bearing  4  Nylon  Bought 
1­4in_External Self ­Locking Retaining Ring  2  Steel  Bought 
1­4 in teflon sleeve brushing  2  teflon  Bought 
Compound Gear Axle  1  Aluminum  Turned 
Outer Shaft  1  Aluminum  Turned 
48P30Tgear  2  Steel  Bought 
7880K170_12T  2  Steel  Bought 
Pin cross head ai  4  Steel  Bought 
B18.3.4M ­ 3 x 0.5 x 5 SBHCS ­­N  3  Steel  Bought 
RS Mount To Base Plate  2  PLA  3D Printed 
Rear SuspensionTower  2  PLA  3D Printed 
LinkNoCurves  4  PLA  3D Printed 
MounToRearAxle_Right  1  PLA  3D Printed 
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MounToRearAxle_Left  1  PLA  3D Printed 
Rear Diff Housing_Bottom  1  PLA  3D Printed 
Rear Diff Housing_Top  1  PLA  3D Printed 
Rear Diff Aluminum Plate  4  Aluminum  Milled 
Differential_Large Gear  1  Steel  Bought 
Differential_Small Gear  1  Steel  Bought 
Universal Joints  2  Plastic  Bought 
10­32 Bolts  2  Steel  Bought 
8­32 Bolts  32  Steel  Bought 
10­32 Nuts  2  Steel  Bought 
8­32 Nuts  32  Steel  Bought 
Pins  6  Steel  Bought 
Arduino Mega  2  N.A.  Bought 
Raspberry Pi 3 B+  2  N.A.  Bought 
Circuit Board  2  N.A.  Bought 
Shock Absorbers  4  N.A.  Bought 
Base Plate  1  PLA  3D Printed 
Rear Axle  2  PLA  3D Printed 
Tachometer  1  N.A.  Bought 
LEDs  4  N.A.  Bought 
Resistors  8  N.A.  Bought 
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